Анализ методик расчета параметров схемы замещения асинхронного электродвигателя по каталожным данным by Дорощенко, И. В. et al.
Секция IV. Технические и программные средства автоматизации 136 
трехмерном пространстве рабочей платформы. Разработанные программы позволяют 
проводить имитационное компьютерное моделирование позиционных и кинематиче-
ских характеристик рассмотренной системы перемещений в среде MATLAB с инте-
рактивной визуализацией. 
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В информационных каталогах современных асинхронных двигателей (АД) се-
рий АИР, 5А и 6А отсутствуют параметры активных и реактивных сопротивлений 
данных двигателей. Однако при моделировании динамики частотных электроприво-
дов и настройке систем управления асинхронных электроприводов необходимо 
знать параметры схемы замещения асинхронной машины. 
Анализ последних исследований. Вопросам расчета параметров схемы замеще-
ния асинхронного электродвигателя посвящен ряд работ [1]–[3], в которых исполь-
зуются различные методы определения параметров схемы замещения: итерацион-
ный; на основе опытов холостого хода и короткого замыкания; с использованием 
уравнения асинхронной машины и ее характеристик.  
Для использования этих методик часто требуется дорогостоящая специальная 
аппаратура, они сложны в исполнении и не всегда точны. Поэтому рассматривались 
безытерационные методики расчета параметров схемы замещения [4], отличающие-
ся простотой исполнения и позволяющие определять параметры схемы замещения 
АД на основе каталожных данных. 
В докладе приводятся результаты проведенных исследований, в частности чис-
ленный расчет параметров по двум известным методикам: методика определения па-
раметров из расчета потерь мощности в АД (методика Фираго) [2]; методика расчета 
параметров схемы замещения при частичной нагрузке АД (методика Качина) [1].  
Численная апробация этих методик производилась для двигателей 4А мощностью  
от 1,5 до 160 кВт (с синхронными частотами вращения 3000, 1500, 1000 об/мин). 
Методы определения параметров эквивалентной схемы замещения АД по ката-
ложным данным и расчетным коэффициентам нельзя считать полностью удовлетво-
рительными в плане решения поставленной задачи, поскольку неизбежно отклоне-
ние каталожных данных от данных реальной машины. В особенности это относится 
к двигателям, прошедшим капитальный ремонт. Проанализировав полученные  
результаты, можно сделать следующие выводы: 
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– методика Качина дает наиболее точный расчет параметров схемы замеще- 
ния АД (с погрешностью менее 15 %) для двигателей на 1500 и 3000 об/мин и мощ-
ностью более 10 кВт; 
– методика Фираго дает хорошие результаты расчета следующих параметров 
схемы замещения: сопротивлений R2 и X  (для АД с числом полюсов равным 6). 
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Первоначальным этапом является получение голоса пользователя. Для этого 
необходим микрофон, фильтр и аналого-цифровой преобразователь для дальнейшей 
работы с цифровой записью голоса. В общем виде процесс ввода речевых сообще-
ний приведен на рис. 1.  
 
Рис. 1. Схема ввода записи голоса 
С выхода микрофона сигнал подается на вход блока фильтрации. Следующим 
этапом является прохождение АЦП [1]. Номер канала несет информацию об ампли-
тудном значении сигнала.  
Далее оцифрованный сигнал попадает в блок цифровой обработки. В блоке 
цифровой обработки сигнал фильтруется и преобразуется в вектор, с которым в 
дальнейшем будет работать микропроцессор и нейросетевой обработчик. Также по-
лученный вектор заносится в энергонезависимую память. Это необходимо для по-
следующего сравнения с полученным отпечатком.  
